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BASIC-ABSTRACT: 

NOVELTY - The drive unit has an electric motor (12) with a worm (24) mounted on 
its drive shaft (20) that drives a worm wheel (18) on a driven shaft (16) whose 
position is detected by sensors (34,36). One of at least two contactless 
position sensors interacts with a transducer element rotating at the rate of 
the motor shaft. The other sensor interacts with a transducer element rotating 
at the rate of the driven shaft. 

USE - E.g. for motor vehicle window lifting mechanisms. 
ADVANTAGE - The drive unit operates without wear. 

DESCRIPTION OF DRAWING (S) - The drawing shows a schematic sectional 
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representation of a drive unit. 

motor 12 

driven shaft 16 

worm wheel 18 

drive shaft 20 

worm 24 

position sensors 34,36 
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(54) Antriebseinheit mit Positlonserfassung 

(57) Eine Antriebseinheit (10) dient beispielsweise 
zur Betatigung von Stelielementen in Fahrzeugen und 
besitzt einen Elektromotor (12), auf dessen Motonwelle 
(20) eine ein Schneckenrad (18) antreibende Schnecke 
(24) angeoidnet ist. Dabei ist oftmals eine Erfassung 
der Absolutstellung der Abtri^swelle (16) erforderlich. 
Die bisher Qblichen Potentiometer sind verschleiBbe- 
haftet und fuhren Ober die Lebensdauer der Antriebs- 
einheit (10) zu Nachteilen. Zur Vermeidung dieser 



Nachteile wird vorgeschlagen, wenigstens zwei beruh- 
rungslos arbeitende Positionssensoren (34. 36) vorzu- 
sehen. Ein erster Sensor wirkt mit einem Geberelement 
an der Antriebswelle 20 und ein zweiter Sensor (36) mit 
einem Geberelement (38), das mit Abtrlebswellendreh- 
zahl rotiert, zusammen. Durch Verknupfung der Sen- 
sorsignale kann die Absolutstellung der Abtriebswelle 
(16) exakt ermittelt werden. 




Figur 2 



Ill 
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Beschrelbung 

[0001 ] Die Erf indung befa6t sich mit einer Antriebsein- 
heit mit einem Elektromotor, auf dessen Motorwelle 
eine Schnecke angeordnet ist die ein Schneckenrad 
auf einer Abtriebswelle antreibt. deren Stellung senso- 

risch erfaSbar Ist. 

[0002] Derartige Antriebseinheiten lassen sich bei- 
spielsweise im Fahrzeugbereich als Fensterheber, zur 
Sitzverstellung, zur Verstellung von Klappen in Kliniaan- 
lagen, OrosselMappen oder sonstigen Anwendungen 
einsetzen. Bei diesen Anwendungen ist es gewOnscht, 
die momentane Position des Schnecl^enrades zu ken- 
nen und bestimmte Ausgangspositionen bei der Inbe- 
triebnahme der Antriebseinheit ansteuern zu kOnnen. 
Die bisher Qbliclie Positionserfassung der Abtriebswelle 
mittels Potentiometern ist jedoch verschleiBbehaftet, 
die Ober die Lebensdauer der Antriebseinheit zu Unge- 
nauigkeiten bei der Stall ungserfassung Oder sogar zum 
Ausfall fuhren kOnnen. 

[0003] Die Aufgabe der Erfindung besteht darin. eine 
Antriebseinheit zu schaffen, die verschleiSfrei arbeitet. 
[0004] ErfindungsgemdB wind die Aufgabe dadurch 
gelOst, daB bei einer Antriebseinheit der eingangs 
beschriebenen Art wenigstens zwei berOhrungslos 
arbeitende Positionssensoren vorgesehen sind, von 
denen einer mit wenigstens einem mit MotonA/ellen- 
drehzahl rotierenden Geberelement und der andere mit 
wenigstens einem mit Abtriebswellendrehzahl rotieren- 
den Geberelement zusammenwirkt. 
[0005] Anderungen der Position des Schneckenrades 
werden bei der erlindungsgem^Ben Antriebseinheit 
nicht mehr Qber die Veranderung eines Potentiometer- 
widerstandes. sondern durch Zdhlen der Impulse der 
Positionssensoren ermittelt. Da Schneckengetriebe mit 
sehr groBen Gbersetzungsverhditnissen arbeiten, 
rotiert die Motonwelle mit einer vielfachen Drehzahl der 
Abtriebswelle. Sind beiden Positionssensoren gleiche 
Anzahlen von Geberelementen zugeordnet. erzeugt der 
Positionssensor an der MotonA^elie ein dem Uberset- 
zungsverhditnis entsprechendes Vielfaches von Signa- 
len im Verhditnis zu dem Positionssensor an der 
Abtriebswelle. Dies bedeutet. das zwei aufeinanderfbl- 
gend erfaBte Impulse an der Motonwelle einer relativ 
kleinen Drehwinkeldnderung der Abtriebswelle entspre- 
Chen. 

[0006] Vorzugsweise ermittelt eine Auswerteinrich- 
tung aus den Signalen der beiden Positionssensoren 
die Absolutstellung der Motor- und der Abtriebswelle. 
Dies kann beispielsweise dann erfolgen. wenn beim 
Anfahren der Antriebseinheit nach einem Spannungs- 
ausfall die Antriebseinheit automatisch zuruckgesetzt 
wird. bis der Positionssensor der Abtriebswelle das vor- 
beilaufende Geberelement erfaBt und dieses Signal mit 
dem Positionssignal des Positionssensors an der 
Motonwelle verglichen wird. 

[0007] Vorzugsweise ist wenigstens ein Geberele- 
ment ein Magnet und der zugehOrige Positionssensor 



2 

ein Hallsensor. GrundsStzlich ist auch der Einsatz 
anderer berOhrungsloser Sensoren. wie zum Beispiel 
Induktivgeber Oder optisch arbeitende Sensoren, denk- 
bar. 

5 [0008] Das mit Abtriebswellendrehzahl rotierende 
Geberelement kann seitlich an dem Schneckenrad sit- 
zen. wo es wenig Bauraum benOtigt und beispielsweise 
mit Hilfe eines an einem Vorsprung sitzenden Positions- 
sensors erfaBbar ist. Bei einer bevorzugt paratlelen 

10 Lage des Vorsprungs zur Schneckenradebene lassen 
sich das Geberelement am Schneckenrad und der 
zugehOrige Positionssensor platzsparend in an sich 
bekannten Antriebseinheiten unterbringen. 
[0009] Das mit Motonvellendrehzahl rotierende 

15 Geberelement ist zweckmdBigenA/eise auf dem AuBen- 
umfang der Moton/^elle angeordnet. 
[0010] Eine besonders einfache Anordnung mit Mon- 
tagevorteilen insbesondere bei der Verkabelung der 
Positionssensoren ergibt sich, wenn beide Positionsse- 

20 noren an einem einzigen Bauelement angebracht sind. 
das ein entsprechend angepaBtes Bauelement einer an 
sich bekannten Antriebseinheit sein kann. zum Bei^iel 
der Halter f Or die BOrsten des Motors. 
[0011] Nachfolgend wird anhand der beigefOgten 

25 Zeichnungen ndher auf ein Ausfuhrungsbeispiel der 
Erfindung eingegangen. Es zeigen: 

Figur 1 einen Schnitt einer Antriebseinheit mit 
Schneckengetriebe; 

$0 

Figur 2 einen Querschnitt der Antriebseinheit nach 
Figur 1 1dngs der Linie A-A. 

[0012] In den Figuren 1 und 2 ist eine Antriebseinheit 
35 10 dargestellt, die im wesentlichen aus einem elektri- 
schen Antrieb 12 und einer Schneckengetriebestufe 14 
mit einer Abtriebswelle 16 besteht. Die Abtriebswelle 
16, auf der ein Schneckenrad 18 sitzt. und die Antriebs- 
welle 20 des elektrischen Motors 12 sind in einem 
40 Getriebegehduse 22 gelagert. Auf der Antriebswelle 20 
sitzt eine Schnecke 24. die mit dem Schnedcenrad 18 in 
Eingriff steht. 

[001 3] Der Elektromotor 1 2 ist in einem Motorgehduse 
26 angeordnet. das an das Gethebegehduse 22 ange- 
rs flanscht ist. Die Stromversorgung des Rotors 28 des 
Elektromotors 12 erfoigt in ubiicher Weise uber BOrsten 
30, die in einem Halter 32 im Flanschbereich des 
GetriebegehSuses 22 angeordnet sind. In dem Halter 
32 sitzt ein erster Hallsensor 34, der mit einem mit der 
50 Antriebswelle 20 rotierenden Magneten 35 zusammen- 
wirkt. und ein zweiter Hallsensor 36, der mit einem an 
der Ranke des Schneckenrades 18 angeordneten 
Magneten 38 zusammenwirkt. Der zweite Hallsensor 36 
sitzt an einem Vorsprung 37, der parallel zwischen der 
55 Gehdusewand des Getriebegehduses 22 und dem 
Schneckenrad 18 in die Nahe der Umlaufbahn des 
Magneten 18 ragt. Uber den Umfang der Antriebswelle 
20 und den Umkreis an der Flanke des Schneckenra- 
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des 18 kdnnen mehrere Magnete angeordnet sein, so 
daB die Hallsensoren 34. 36 pro Umdrehung der 
Antriebswelle 20 beziehungsweise Abtriebswelle 16 
mehrere Inpulse erzeugen. Stall der Hallsensoren kOn- 
nen auch andere berQhrungslos arbeitende Sensoren 
vorgesehen sein. beisplelsweise induktiv oder optisch 
arbeitende Sensoren. 

[0014] Da sowohl die Bursten 30 als auch die Hallsen- 
soren 34, 36 an dem Halter 32 montiert sind, kann der 
AnschluB des Antrlebselements 10 beisplelsweise an 
die Bordelektronik eines Kraftfahrzeugs Qber eine eln- 
zige Steckverbindung am Halter 32 erfotgen. 
[0015] Die berQhrungslos arbeitenden Hallsensoren 
34. 36 funktionleren Qber die gesamte Lebensdauer des 
Antrlebselements 10 verschlei3frei, wobei die Aus- 
gangssignale der beiden Hallsensoren 34, 36 von einer 
Elektronik (nicht gezeigt) ausgewertet werden. Durch 
eine geeignete Verknupfung der Ausgangssignale der 
Hallsensoren 34, 36 ist eine momentane Positionsbe- 
stimmung und auch die Bestimmung einer Ausgangs- 
position mOglich. die beisplelsweise nach einem 
Spannungsausfall zur Neuinitialisierung des Systems 
angefahren wird. 

[001 6] Die Antriebseinheit 1 0 IdBt sich beisplelsweise 
im Fahrzeugbereich bei Fensterhebern. zur Sitzverstel- 
lung, zur Versteiiung von Klappen bei Klimaanlagen 
Oder DrosselWappen sowie sonstigen Anwendungen 
einsetzen. Das Einsatzgebiet der Antriebseinheit ist 
jedoch nicht auf Fahrzeuge beschrdnkt 

BezuGszeichenliste: 

[0017] 

10 Antriebseinheit 

1 2 elektrischer Antrieb (Elektromotor) 

1 4 Schneckengetriebestufe 

16 Abtriebswelle 

18 Schneckenrad 

20 Antriebswelle 

22 Qetriebgehduse 

24 Schnecke 

26 Motorgehduse 

28 Rotor 

30 Bursten 

32 Hatter 

34 Hallsensor (Positionssensor) 

35 Rotierender Magnet 

36 Hallsensor (Positionssensor) 

37 Vorsprung 

38 Magnet (Geberelement) 

PatentansprQche 

1. Antriebseinheit mit einem Elektromotor (12), auf 
dessen Motonwelle (20) eine Schnecke (24) ange- 
ordnet ist, die ein Schneckenrad (18) auf einer 
Abtriebswelle (16) antreibt, dessen Stellung senso- 



risch erfaBbar ist, dadurch gekennzeichnet. daB 
wenigstens zwei berQhrungslos arbeitende Positi- 
onssensoren (34. 36) vorgesehen sind, von denen 
einer mit wenigstens einem mit Motorwellendreh- 
5 zahl rotierenden Geberelement und der andere mit 
wenigstens einem mit Abtriebsweilendrehzahl 
rotierenden Geberelement (38) zusammenwirkt. 

2. Antriebseinh^t nach Anspruch 1 , dadurch gekenn- 
10 zeichnet. daB eine Auswerteinrichtung aus den 
Signaiender beiden Positionssensoren (34, 36) die 
Absolutstellung der Motor- (20) und der Abtriebs- 
welle (16) ermittelt. 

IS 3. Antriebseinheit nach Anspruch 1 Oder 2, dadurch 
gekennzeichnet daB wenigstens ein Geberele- 
ment (38) ein Magnet und der zugehOrige Positi- 
onssensor (34. 36) ein Hallsensor ist 

20 4. Antriebseinheit nach einem der Anspruche 1 bis 3, 
dadurch gekennzeichnet, daB das mit Abtriebswei- 
lendrehzahl rotierende Geberelement (38) seitlich 
an dem Schneckenrad (18) sitzt. 

25 5. Antriebseinheit nach Anspruch 4. dadurch gekenn- 
zeichnet, daB der Positionssensor (36) des an dem 
Schneckenrad (18) angeordneten Geberelements 
(38) an einem Vorsprung (37) sitzt. 

30 6. Antriebseinheit nach Anspruch 5, dadurch gekenn- 
zeichnet. daB der Vorsprung (37) parallel zur 
Schneckenradebene liegt. 

7. Antriebseinheit nach einem der vorhergehenden 
35 Anspruche, dadurch gekennzeichnet. daB das mit 
Motonvellendrehzahl rotierende Geberelement auf 
dem AuBenumifang der Motorwelle (20) angeordnet 
ist. 

40 8. Antriebseinheit nach einem der vorhergehenden 
AnsprOche, dadurch gekennzeichnet, daB beide 
Positionssensoren (34, 36) an einem Halteetement 
(32)angebrachtsind. 

45 



50 



55 
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